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SYSTEIVIE DE POSiTIONNEIViENT D'UN GUIDE DE COUPE OSSEUSE POUR LA PREPARATION A LA POSE 
D'UNE PROTHESE DE GENOU. 

(§) Systeme de positionnement d'un guide de coupe os- 
seuse pour la preparation ^ la pose d'une proth^se du ge- 
nou, cette coupe osseuse etant destin^e k definir un plan de 
resection tibiale ou un plan de resection femorale distale P2, 
comportant: un support fixe 59 destine h etre immobilise sur 
I'os 57 sur lequel la coupe doit dtre ex^cut^e, un guide de 
coupe osseuse 87, des moyens de montage et de couplage 
du guide de coupe 87 sur Ie support, ces moyens de mon- 
tage et de couplage etant agenc^s pour que Ie guide de 
coupe puisse pivoter par rapport au support autour de deux 
axes geometriques d'artlculation E, F non paralleles, et des 
moyens manuels pour provoquer Ie pivotement du guide de 
coupe autour de chacun des deux axes geometriques d'ar- 
ticulatlon. 
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La pr^sente invention est relative a un systfeme qui 
permet le positjlonneraent d'un guide de coupe osseuse pour la 
preparation a la pose d'une prothdse de genou. 

Elle s* applique aussi bien a un tel syst&me qui 
permet le positionnement du guide de coupe pour 1« execution 
de la coupe ou resection tibiale proximale qu'S un tel 
systeme qui permet le positionnement du guide de coupe pour 
1' execution de la coupe ou resection fSmorale distale, cette 
derniere coupe 6tant pr§alable a 1« execution des coupes 
ffemorales antfirieure, poster ieure et de chanf reins, et son 
plan constituant un plan de r6f6rence pour ces coupes 
ult6rieures et pour la mise en place de 1' implant f femoral. 

Elle a pour but de mettre a la disposition du 
praticien un outil de travail qui lui permet de rfegler la 
position du guide de coupe, et par consequent la position 
ult6rieure du plan de coupe, avec facility et avec precision* 

A cet effet, le systfeme selon 1* invention est 
caractferise en ce qu'il comporte : 

- un support fixe propre a §tre immobilisfe sur I'os 
sur lequel la coupe doit Stre executfee, 

- un guide de coupe osseuse, 

- des moyens de montage et de couplage du guide ^de 
coupe sur le support, ces moyens de montage et de couplage 
fetant agencfes pour que le guide de coupe osseuse puisse 
pivoter par rapport au support autour de deux axes 
geometriques d' articulation non paralleles, et 

- des moyens manuels pour provoquer le pivotement 
du guide de coupe autour de chacun des deux axes g§om§triques 
d* articulation. 
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Ainsi,, dans le systeme s.elon 1' invention, la 
position spatiale du guide de coupe, et par consequent celle 
du plan de coup6, peuvent etre r6gl§es notairanent suivant deux 
mouvements de pivotement autour d'axes gfeom^triques non 
parallfeles, ce qui donne au praticien une grande possibility 
de reglage. 

De preference, les deux axes gSomfetriques 
d' articulation sont orthogonaux. 

Dans 1« application a la realisation du plan de 
coupe ou de resection tibiale proximale, le premier axe est 
sensiblement perpendiculaire au plan antero-postferieur ou 
sagittal du tibia, tandis que le second axe est sensiblement 
perpendiculaire au plan medio-lateral du tibia. 

Pour la realisation du plan de coup^ ou de 
resection femorale distale, le premier axe est sensiblement 
perpendiculaire au plan ant6ro-post6rieur ou sagittal du 
fSmur, tandis que le second axe est sensiblement 
perpendiculaire au plan m§dio-lat6ral du femur. 

Avantageusement, le systeme de positionnement selon 
!• invention pr6sente un degri supplementaire de liberty, par 
le fait qu'il comporte des moyens manuels additionnels pour 
deplacer le guide de coupe par rapport au support suivant un 
mouvement rectiligne de reglage. 

Pour la realisation du plan de resection tibialL, 
ce mouvement rectiligne de reglage presente une direction 
sensiblement parallele aux plans antero-posterieur et medio- 
lateral du tibia tandis que, pour la realisation du plan de 
resection femorale distale, ce mouvement rectiligne de 
reglage presente une direction sensiblement antero- 
posterieure. 
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Les deux pivotements du guide de coupe sont 
obtenus, suivant un type de realisation prefers de 
!• invention, par le fait que les moyens de montage et de 
couplage du guide de coupe comportent : une premiSre pifece 
qui est portee par le support et qui est agencee pour pivoter 
sur celui-ci autour d'un premier axe gfeomfetrique 
d' articulation, et une seconde pi6ce qui porte le guide de 
coupe ou est d'une seule pifece avec celui-ci, qui est port6e 
par la premidre pi^ce et qui est agencfee pour pivoter sur 
celle-ci autour du second axe gfeomStrique d' articulation, les 
moyens manuels etant agenc6s pour provoquer le pivoteroent de 
la premifere pifece par rapport au support et le pivotement de 
la seconde pifece par rapport k la premiere piece. 

On indiquera ci-aprSs diverses caractferistiques 
avantageuses du systeme de positionnement selon 1« invention 
dans son utilisation pour la preparation a 1« execution du 
plan de resection tibiale. 

Suivant un mode de realisation prefere, le support 
coroporte une tige telescopique, reglable en longueur et munie 
a ses extremites de moyens d' immobilisation respect ivement 
dans la zone malleolaire, notamment par une bride ou une 
pince, et sur la face super ieure du tibia, notamment par des 
broches filetSes ou des clous. 

Ces moyens d' immobilisation sont de preference 
montes sur la tige tfelescopique de maniere reglable pour 
permettre d'ajuster la distance et I'inclinaison de la tige 
telescopique par rapport h I'axe du tibia, et d'amener le 
guide de coupe tibiale au voisinage iramfediat du tibia ou 
centre celui-ci, 

Le support comporte 6galement un manchon ou 
coulisseau qui est propre a coulisser le long de la tige 
telescopique et a etre immobilise sur celle-ci en position 
reglee. 
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Ce mai^chon porte un 6crou qui est libre en rotation 
et prisonnier axialement et qui coopfere avec un f iletage de 
la tige t61esc6pique. 

Le manchon pr^sente un alesage non circulaire 
conjugue de la section droite de la tige tSlescopique pour le 
blocage en rotation du manchon par rapport a la tige, 

Suivant une realisation particuliere, la premidre 
piece est en forme d'etrier ou de chape, et elle est 
articulee sur le manchon autour d'un premier axe orthogonal a 
I'axe de la tige telescopique et sensiblement perpendiculaire 
au plan antero-posterieur du tibia, 

Les moyens manuels pour provoquer le pivotement de 
la premiere piSce par rapport au manchon comportent une tige 
f iletge et un ecrou a manoeuvre manuelle agissant . entre le 
manchon et la premiere pi6ce. 

Quant a la seconde piece, elle est egalement en 
forme d'fetrier ou de chape qui est regu et serr6, de mani^re 
r€iglable en rotation, sur un embout qui est solidaire de la 
premiere pi&ce et qui presente un axe orthogonal au premier 
axe d' articulation et i I'axe de la tige telescopique, c'est- 
a-dire sensiblement perpendiculaire au plan medio-lateral du 
tibia. 

Pour le blocage en position rSglfee de la seconde 
piece sur 1* embout de la premiere pi^ce, le systeme comporte 
une vis de serrage. 

La seconde piSce peut comporter une languette en 
saillie vers I'axe du tibia pour recevoir le guide de coupe 
tibiale de manidre amovible, notamment par encliquetage 
s&parable . 
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Quant au guide de coupe tibiale, il presente des 
orifices, de preference inclines, pour la reception de 
broches filetees ou de clous de fixation directe du guide de 
coupe sur le tibia, avant la coupe, en vue de 1' execution de 
celle-ci apres que le support, la premiere pidce et la 
seconde piece ont ete s^pares du guide de coupe et retir6s 
pour degager le plan de coupe « 

On indiquera maintenant ci-apres diverses 
caracteristiques avantageuses du systfeme de positionnement 
selon 1' invention dans son utilisation pour la preparation & 
1> execution de la coupe fSmorale distale. 

Suivant un mode de realisation pr^ferfe, le support 
comporte une broche de reference destin^e a Stre ancr^e dans 
le femur. 

La premiere pidce comporte un bloc femoral* agenc^ 
pour etre rfegle en position angulaire par rapport a cette 
broche d«ancrage autour d'un premier axe d' articulation et 
immobilise sur celle-ci, 

La broche d'ancrage est regue de maniere 
coulissante axialement dans une noix portant le bloc femoral 
de manifere pivotante autour du premier axe ci-dessus 
d' articulation. La noix et le bloc femoral peuvent 6tre 
immobilises angulairement I'un par rapport k 1' autre par un 
dispositif manuel a excentrique. 

Le bloc femoral constitue un coulisseau qui est 
supporte par la broche d'ancrage, par 1 • intermediaire de la 
noix, par une glissidre qui est portee par la noix et sur 
laquelle il peut se deplacer suivant un mouvement rectiligne 
et etre immobilise en position regiee, par exemple par une 
vis a actionnement manuel. 
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Avantageusement , le bloc femoral prfesente deux 
pattes d'appui contre la surface poster ieure des condyles du 
femur au moins avant la coupe. 

Ce bloc femoral presente des orifices, de 
preference inclines, pour la reception de broches filet^es ou 
de clous de fixation directe sur le f§mur aprds rfeglage. Ces 
elements de fixation sont mis en place a la fin du reglage en 
position du bloc femoral et, si ce dernier est conserve lors 
de la coupe, ils peuvent §tre laisses en place grSce au fait 
qu'ils sont prevus aux extremitfes du bloc femoral et 
convergent vers le plan antero-postSrieur pour ne penStrer 
dans le femur que derrifere la section effective de coupe 
dfefinie par le plan de resection. 

Suivant une caracteristique avantageuse, le bloc 
f femoral prfesente une face plane qui est destinfee d'abord d 
venir en appui contre la face femorale distale anafoitiique, 
avant la coupe, pour dfefinir la distance conventionnelle fixe 
du plan de resection par rapport a cette face, puis a etre 
mise en coincidence avec le plan de coupe femorale distale, 
apres resection, et dans laquelle dfebouchent des alfesages 
traversants servant de guides de pergage pour I'exfecution 
ult§rieure dans le femur, a partir du plan de resection, de 
logements de reception de plots d'ancrage portes par la 
surface interieure de 1' implant femoral, ces logements etant 
egalement destines a recevoir auparavant des plots de 
positionnement portes par un guide de coupe additionnel pour 
1' execution ulterieure des coupes femorales antferieure, 
poster ieure et de chanf reins. 

La premiere piece comporte avantageusement deux 
colonnes parallfeles sur lesquelles peut coulisser une 
traverse. 

Quant ^ la seconde piece, elle est constitute par 
un prolongement du guide de coupe f femorale vers le bas, ce 
prolongement presentant un alfesage de rfeception coulissante 
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d'une colonne de la premiere pifece et une rainure en arc de 
cercle centrSe ' sur I'alfesaqe pour la reception de 1' autre 
colonne de la premiere piece, I'axe commun de I'alesage et de 
la premifere colonne constituant le second axe d' articulation, 
et des moyens a commande manuelle 6tant interposes entre la 
traverse et le prolongement pour faire pivoter le guide de 
coupe par rappprt a la traverse autouf- du second axe. 

Ces moyens a commande manuelle comportent une tige 
filetee et un 6crou^ actionnement manuel agissant entre la 
traverse et le prolongement. 

Cette traverse et ce prolongement peuvent librement 
coulisser sur les colonnes de la premiere piSce pour que le 
guide de coupe femorale puisse s'appuyer centre la zone 
trochlSenne ant6rieure du f^ur. 

Le guide de coupe f femorale prfesente des orifices, 
de preference inclines, pour la reception de broches filetfees 
ou de clous de fixation directe du guide de coupe sur le 
f femur, avant la coupe, en vue de I'exfecution de celle-ci, 
aprfes que la broche d'ancrage a feventuellement fetfe retirfee 
pour dfegager le plan de coupe. 

Dans les deux applications ci-dessus, une partie au 
moins des felements de 1' ensemble constitufe par le guide de 
coupe et les moyens de montage et de couplage de celui-ci 
sont agencfes pour porter des organes, par exemple lumineux, 
d'aide au positionnement spatial dans le cadre d'une 
opferation assistfee par ordinateur. 

On comprendra bien 1' invention a la lecture du 
complfement de description qui va suivre et en rfefference aux 
dessins annexfes qui font partie de la description et dans 
lesquels : 
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Fig. 1 est une vue en elevation montrant un systeme 
de positionnement etabli sUivant un mode de realisation 
prefere de !• invention dans son utilisation pour la 
preparation a 1« execution de la coupe tibiale proximale ; 

5 Figs 2 et 3 sont deux ' vues en perspective 

plongeante suivant deux directions differentes du syst&ne de 
la Fig. 1 ; 

Fig- 4 est une vue en perspective eclatSe du 
systeme de la Fig. 1 ; 

* * ' 

10 Fig. 5 est, ^ plus grande echelle, une vue en 

perspective eclatee montrant I'agencement particulier d'une 
partie du support, de la premiere piSce et de la seconde 
piece du systfeme de la Fig. 1 ; 

Fig. 6 est une vue en elevation montrant un systeme 
15 de positionnement etabli suivant un mode de realisation 
prefere de 1« invention dans son utilisation pour la 
preparation a 1« execution de la coupe femorale distale ; 

Figs. 7 et 8 sont deux vues en perspective 
plongeante suivant deux directions differentes du systeme de 
20 la Fig. 6 ; 

Fig. 9 est une vue en perspective partiellement 
eclatee et arrachee du systeme de la Fig. 6 ; et j 

Fig. 10 est egaleraent une vue en perspective 
eclatee et arrachee, et plus detailiee, du systeme de la Fig. 
25 6. 

On decrira tout d'abord, en reference aux Figs. 1 a 
5, un systeme etabli suivant un mode de realisation prefere 
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de !• invention dans son application h la preparation de la 
coupe ou resection tibiale proximale. 

On rappellera que cette coupe est destinfee d 
rSaliser, sur 1« extremity sup6rieure ou proximale la du tibia 
1, un plan de resection Pi sensiblement et de pr6f4rence 
perpendiculaire a I'axe 2 du tibia, en vue de la reception et 
de la fixation de 1' implant tibial de la prothese (non 
represents ) . 



Sur la Fig. 1, le tibia est montre en position 
anatomique, et le plan antero-postSrieur , ou sagittal, du 
tibia est le plan de la Fig. 1. 

Ce systeme comporte tout d'abord un support 3 qui 
est destine a etre fixe en position sensiblement r6gl6e sur 
le tibia 1 prSalablement ou conjointement aux op6ratioris de 
definition proprement dite du plan de coupe. 

Le support 3 comporte une tige teiescopique 4, qui 
s'etend sensiblement parallelement & I'axe 2 du tibia, des 
moyens infer ieurs 5 d" immobilisation dans la zone mall6olaire 
lb du tibia, et des moyens super ieurs 6 d' immobilisation sur 
la face super ieure ou proximale la du tibia. 



La tige teiescopique 4 comporte un tube inferieur 7 
et une tige super ieure 8. Comme montre sur les Figs. 3 et 4, 
I'aiesage 9 du tube 7 et la section droite de la tige 8, dans 
sa partie de cooperation avec le tube 7, pr6sentent des 
25 profils conjugues non circulaires, ce qui evite une rotation 
relative de la tige et du tube. Dans I'exemple represente, 
ces profils sont en arc de cercle avec meplat. 



Par coulissement axial de la tige 8 par rapport au 
tube 7, on peut regler la longueur utile de la tige 
30 teiescopique 4, le blocage se faisant a I'aide d'une vis de 
blocage 10, a actionnement manuel, qui est vissee radialeroent 
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dans I'extrfemitfe super ieure du tube 7 et dont 1* extremity 
vient appuyer sur le meplat de la tige mdle 8. 

Les moyens inf^rieurs 5 d* iicunobilisation du support 
3 dans la zone malleolaire du tibia comportent une tige 
5 profilSe 11, par exemple de section carree, qui s'fetend 
perpendiculairement a I'axe de la tige telescopique 4 et qui 
est regue dans un manchon 12 prevu a 1' extremity infSrieure 
du tube 7. Le manchon 12 est perc6 d'un alSsage 13 d'un 
profil correspondant a celui de la tige 11. Cette tige est 
10 bloquee dans le manchon 12, et par consequent sur la tige 
telescopique 4, par une vis 14, ^ actionnement manuel, qui 
est viss^e dans le corps du manchon 12 et dont 1* extremity 
vient appuyer sur la tige 11. 

A son extr^mitg libre dirig§e vers le tibia, la 
15 tige 11 porte fixement un arceau 15 destine k coop^rer avec 
une bride ou pince 16 d' immobilisation dans la zone 
malleolaire. 

Les moyens sup^rieurs 6 d* immobilisation du support 
sur le tibia comportent une tige coudee 17 dont une branche 

20 17a porte une plaque 18 d'appui et de fixation sur la face 
super ieure du tibia, et dont 1* autre branche 17b est de 
section droite profilee et traverse un manchon 19 qui est 
solidaire de I'extremite superieure de la tige 8 et dont 
I'alesage 20 est complementaire de la section droite non 

25 circulaire de la branche 17b de la tige 17. Le blocage de la 
tige 17 sur la tige telescopique 4 se fait par une vis axiale 
21, a actionnement manuel, qui est viss^e dans le corps du 
manchon 19 et dont I'extremite libre vient appuyer contre la 
branche 17b. 

30 La plaque 18 presente des orifices 22 pour la 

reception de clous ou de broches filetSes (non repr^sentes) 
enfonces a force dans I'extr^mite superieure ou proximale la 
du tibia. 
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Le? deux tiges 11 et. ,1? peuvent coulisser 
transversalement par rapport a la tige telescopique 4, de 
sorte qu'on peut rSgler et fixer la distance et !• angle de la 
tige telescopique 4 par rapport a I'axe du tibia, en plus de 
la possibilite de regler la longueur utile de cette tige 
telescopique, de manifere a ainener le guide de coupe tibiale 
au voisinage imm&diat du tibia, juste au-dessous du plan de 
coupe P^. 

La partie supferieure 8a de la tige male 8, qui ne 
pgnetre pas dans le tube infferieur 1, peut presenter une 
section droite felargie par rapport a la partie infSrieure. 
Par exemple, la partie supSrieure 8a de la tige presente 
fegalement une section droite en arc de cercle avec mfeplat. 

Cette partie 8a est destin^e a recevoir a 
coulissement axial, mais sans possibilite de rotation, un 
manchon ou coulisseau 23 qui fait egalement partie du support 
3. On peut ainsi rSgler la position axiale du manchon 23, 
coKune montrS par la double flfeche A. 

Ce manchon 23 prfesente un alesage lisse 24 de 
profil compl6mentaire de la section droite de la partie 
superieure de tige 8a. 

A sa partie inf6rieure, le manchon 23 porte un 
ecrou manuel de reglage 25 qui est libre en rotation par 
rapport au manchon mais qui en est solidaire axialement. Pour 
cela, I'Scrou 25 est solidaire axialement et libre jen 
rotation par rapport a une bague 26 qui presente une gorge 
circulaire exterieure 27 destinee h recevoir une nervure 
int^rieure 28 en arc de cercle (Fig. 5) pr^vue a l'extr6mite 
inferietire du manchon 23 et s'^tendant au plus sur 180<>. 

Avant le montage du manchon 2 3 sur la partie de 
tige 8a, I'^crou 25 et sa bague 26 sont months 
transversalement sur le manchon. 
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Le reglage de la position axiale du manchon 23 sur 
la partie de tige 8a se fait par rotation a la main de 
I'ecrou 25 dont le taraudage coopere avec un filetage 29 de 
la partie de tige 8a. Le pas du taraudage et du filetage 29 
est tres faible, ce qui permet un reglage fin et un maintien 
de la position axiale du manchon 23 sans qu*il soit 
n^cessaire de recourir a des moyens d' immobilisation s&pares. 

Le manchon 23 porte une premiere piece 30 qui est 
articulee sur celui-ci autour d'un premier axe g^om^trique 
d ' articulation B qui est d§fini par une broche 31 et qui est 
orthogonal a I'axe de la tige telescopique 4 et a I'axe 2 du 
tibia, c"est-a-dire sensiblement perpend icu la ire au plan 
ant§ro-post6rieur du tibia. 

La premiere piece 30 est en forme d'Strier ou de 
chape dont les branches parallfeles 32 enserrent entre elles 
le manchon 23 et qui sont perches d' orifices alignfes '33 pour 
la reception de la broche 31, laquelle traverse 6galement un 
alSsage transversal 34 du manchon 23. 

Les branches 32 d§passent au-dela du manchon 23 et, 
a leur extrfemitg libre, elles presentent des orifices alignSs 
35 pour la reception d'une broche transversale 36, parallele 
a la broche de pivotement 31 et appar tenant aux moyens pour 
commander le pivotement de la premiere piece 30 par rapport 
au manchon 2 3 . 

La broche 36 est destinee a traverser un orifice 37 
prevu a une extr6mite d'une tige filetee 38 coop^rant avec un 
ecrou 39 a actionnement manual. L'extremite libre de la tige 
filetee 38 opposes a celle qui presente 1' orifice 37 traverse 
librement une fente allongee 40 prevue a l'extremite libre de 
deux pattes parallfeles espacSes 41 d'une seule piece avec le 
corps du manchon 23. 
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La distance axiale entre les deux pattes 41 
correspond, au jeu pres, a, l*6paisseur de I'Scrou 39, de 
sorte que celui-ci peut tourner librement par rapport au 
manchon 23 mais en est axialement prisonnier. 

On comprend que, par actionnement manuel de I'icrou 
39^ on obtient • ainsi un pivotement de la premiere piece 30 
par rapport au manchon 22, et par consequent d'une maniSre 
g^nerale par rapport au support 3, autour du premier axe 
d* articulation B. 

La branche centrale 42 de, la premiere piSce 30 
presente, en saillie vers le tibia 1, un embout 43 qui 
d€finit un second axe d' articulation C, lequel est orthogonal 
au premier axe de pivotement B et i I'axe de la tige 
tSlescopique 4, et par consequent sensiblement orthogonal a 
I'axe 2 du tibia. Ce second axe d» articulation C est done 
sensiblement perpendiculaire au plan m6dio-lat6ral du tibia. 

L' embout 43 est destinS a recevoir une seconde 
piece 44, egalement en forme d'etrier ou de chape, dont la 
fente intermedia ire se termine inter ieurement par un profil 
en arc de cercle 45 complement a ire de la section droite 
circulaire de I'embout 43. 

La piece 44 peut etre immobilisee par serrage sur 
I'embout 43, en position angulaire regiee, par une vis 46 
cooperant avec I'extreraite libre des branches 47 de la piece 
44. I 

Sur sa face opposee a la tige teiescopique 4, 
c'est-a-dire dirigee vers le tibia, la seconde piece 44 porte 
des moyens 48 de support direct et sans jeu du guide de coupe 
tibiale 49. 

Dans le mode de realisation represente, ces moyens 
48 sont const itues par une languette ou saillie transversa le 
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dirigfee vers 1' axe 2 du tibia pour reoevoir le guide de coupe 
qui, Si cet effet, prSsente uh logement 50 de forme conjuguee, 
par exeinple rectangulaire. 

De manifire connue en soi, le guide de coupe 49 
pr§sente a I'arriere une fente 51 pour le passage d'une lame 
de scie et, a I'avant, une nervure 52 d'appui pour cette 
lame. 

Pour pouvoir etre fermement immobilis6 sur le tibia 
apres qu^il a etS correctement positionne, le guide de coupe 
49 presente des orifices 53, de preference inclines, dans 
1« ensemble paralleles au plan defini par la fente arri^re 51 
at la nervure avant 52, c'est-a-dire au plan de resection 
tibiale P-l, pour la reception de clous ou de broches filetSes 
(non repr^sentes) de fixation directe du guide de coupe sur 
le tibia, sous le plan de coupe, avant la coupe proprement 
dlte, en vue de 1' execution de celle-ci aprSs que le support 
3 avec les moyens d' immobilisation 5, 6, la premiere pi&ce 30 
et la seconde pi&ce 44 ont €t& sSpar^s du guide de coupe et 
retires pour dSgager le plan de coupe Pi, seul le guide de 
coupe restant en place, fixe sur le tibia par les broches ou 
les clous. 

Le guide de coupe tibiale 49 est done regu par la 
languette 48 de mani^re amovible ou separable. Pour cela, la 
retenue du guide de coupe 49 sur la languette 48 se fait par 
exemple par encliquetage separable et, a cet effet, la 
languette 48 presente un orifice transversal 54 de rfeceptijon 
d'une tige creuse 55 contenant un ressort (non represents) 
qui sollicite vers I'exterieur une bille de retenue 56 
destinee k venir se loger dans un cran correspondant menag6 
dans la surface du logement 50 du guide de coupe. Ainsi, 
aussi bien pour le montage du guide de coupe sur la languette 
que pour son dSmontage, il suffit de d6placer manuellement 
ces deux elements I'un par rapport IL 1« autre en forpant la 
bille 56 vers I'intSrieur de 1' orifice 54, cette bille 
sortant d'elle-m§me soit lorsque les deux elements sont 
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s6par6s, soit lorsque le guide de coupe est complfetement 
enfonc4 sur la languette 48. 

On dficrira maintenant brifevement le fonctionnement 
et 1« utilisation du syst&ne ci-dessus dfecrit en r6f6rence aux 
Figs. 1 5. 

AprSs avoir ajust§ la longueur utile de la tige 
t^lescopique 4 et fix6 I'arceau 15 et la plaque 18 sur le 
tibia de manifere que les tiges 11 et 17 soient parallfeles, le 
praticien positionne correctement la tige telescopique 4 par 
rapport au tibia 1, en aqissant sur la position des tiges 
inf§rieure 11 et superieure 17 par rapport a cette tige 
telescopique pour que cette derniere soit sensiblement et de 
pr6f6rence parallele 4 I'axe du tibia et que le guide de 
coupe soit 2i proximity immSdiate du tibia. 

Par action manuelle sur l'6crou 25, le pr'aticien 
dfeplace ensuite le manchon 23 le long de la partie supferieure 
aa de la tige mfile 8 pour le placer & la hauteur voulue. II 
agit ensuite manuellement sur I'icrou 39 et sur la seconde 
pifece 44, dont la vis 46 n'a pas encore 6te serr6e, pour 
rigler la position spatiale du guide de coupe tibials 49 par 
pivotement autour des deux axes geoin§triques orthogonaux B et 
C. 

II peut egalement proc^der par approximations 
successives en repetant les six rfeglages ci-dessus pour 
passer d'un rfeglage grossier a un r^glage fin jusqu'S pouvoir 
amener le guide de coupe en but6e centre le tibia et en 
position voulue de coupe. 

Lorsque le guide de coupe tibiale 49 a ete mis en 
position voulue, en appui centre 1« extremity superieure du 
tibia, il est fermement fix§ sur celle-ci par des clous ou 
des broches qui sont enfoncfes dans le tibia a travers les 
orifices 53 . 
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Le support 3, avec ses moyens 5 et 6 
d^iininobilisation sur le tibia, le manchon 23, la premidre 
piece 30 et la seconde piece 44 sont ensuite separes du guide 
de coupe 49 pour d^gager le plan de coupe. 

Cette operation de degagement se fait, par exemple, 
apr^s que les moyens d' ixnmobilisation 5 et 6 ont 6t§ 
desolidarises du tibia, par une simple traction exerc^e sur 
cet ensemble pour qu'il s'Sloigne de I'axe 2 du tibia. Lors 
de cette traction, le guide de coupe 49 est de preference 
retenu a la main, et la languette 48 se degage d'elle-mfime du 
guide de coupe grSce au couplage par encliquetage separable. 
II ne subsiste done dans le champ opferatoire que le guide de 
coupe qui est fermement fix6 h la partie sup6rieure du tibia 
en position voulue- 

Le praticien passe ensuite une lame de sole dans la 
fente 51 et, par appui de la scie sur la nervure avant* 52, il 
realise le plan de resection Pi, aprfes quoi les clous ou les 
broches subsistants sont retires, de m§me que le guide de 
coupe tibiale. 

On dScrira maintenant, en r6f6rence aux Figs. 6 a 
10, un systeme etabli suivant un mode de realisation pr6fer6 
de 1' invention dans son application a la preparation de 
1* execution de la coupe femorale distale. 

Cette coupe, schematisee en traits mixtes par un 
plan de resection P2/ est realisee a 1' extremity inferieure 
ou distale 57b du femur 57, sensiblement perpendiculairement 
a I'axe 58 de celui-ci. 

Ce plan de resection P2 est, entre autres, un plan 
de reference a partir duquel seront executees des coupes 
femorales ulterieures, de fa<?on connue, a savoir une coupe 
anterieure, une coupe poster ieure et deux coupes de 
chanf reins. 
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Sur la Fig. 6, le femxkr a, 6t6 reprfesente dans une 
position h 90 • par rapport ^ sa position anatomique, et le 
plan antfiro-posterieur ou sagittal du femur est le plan de la 
Pig. 6. Les indications g6om4triques qui suivent sont donnfees 
en rfefference a cette position anatomique. 

Le systeme comporte tout d'abord une broche de 

r6f§rence 59 destin§e a etre enfonc^e dans le f6mur 57, 

sensiblement parallfelement a I'axe 58 de celui-ci, et servant 
de support a tout le reste du systfeme. 

La broche 59 supporte un blqc 60, dit bloc femoral, 
qui peut §tre r6gl6 en position par rapport a la broche 59, 
d'une part suivant un mouvement. rectiligne, sch6inatis6 par la 
double flfeche D, sensiblement perpendiculairement a la 
direction longitudinale de la broche 59 et au plan mSdio- 
latiral du f femur, c'est-i-dire sensiblement parallSlement au 
plan de resection et a la direction antfero-postferleure, et 
d' autre part suivant un premier mouvement de pivotement 
autour d'un premier axe, g6om6trique d ' articulation E qui est 
sensiblement orthogonal a I'axe 58 du f^mur, c'est-a-dire 
sensiblement parallfele au plan de resection P2, orthogonal a 
la direction D de deplacement rectiligne et perpendiculaire 
au plan antfero-posterieur du ffemur. 

On decrira tout d'abord le montage du bloc femoral 

60 s\ir la broche d'ancrage 59. 

Comme on le voit en particulier sur les Figs. 8| a 
10, la broche 59 traverse librement a coulissement une noix 

61 qui, a cet effet, presente un alesage lisse 62. Cette noix 
61 est destinee a venir se loger dans une cavitfe 63 mfenagfee 
dans une glissi^re mSle 64 de forme exterieure sensiblement 
parallelepipedique. La noix 61 est montfee de manifere 
articulfee dans la glissiere 64, suivant un mouvement de 
pivotement limits autour du premier axe d' articulation E par 
le fait qu'une broche de pivotement 65 traverse des orifices 
alignes 66 et 67 respect ivement de la noix 61 et de la 
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glissifere 64. L.e blocage de la noix 61 dans la glissiere 64, 
en position angulaire voulue, peut se faire par tous moyens 
appropries, notaminent par un dispositif manuel a excentrique 
68. 

La glissifere 64 est. regue coulissement dans le 
bloc femoral fonnant coulisseau 60 qui, a cet effet, presente 
un logement de coulissement 69. Le guidage longitudinal et la 
retenue transversale de la glissiere 64 par rapport au bloc 
femoral 60 se font par des nervures 70 de la glissiSre qui 
coulissent dans des rainures 71 mfenagees dans la paroi du 
logement 69 . 

Pour le blocage de la glissidre 64 dans le bloc 
femoral 60, une vis de blocage 72 & actionnement manuel 
traverse successivement un orifice 73 m4nag6 dans une 
languette en saillie 74 de la glissifere 64, et une fente 
allongSe 75 m^nagSe dans le fond du logement 69 et dSbouchant 
dans une r a inure profilSe 76, parallele au logement 69, pour 
la reception coulissante mais sans rotation d'un fecrou 77. 
Lors du serrage de la vis 72, celle-ci vient appuyer sur la 
languette 74, en etant tir§e par I'Scrou 77, de sorte que la 
glissiSre 64 est fermement immobilisee par friction au fond 
du logement 69, de part et d' autre de la fente 75. 

A sa partie poster ieure extreme, le bloc femoral 60 
presente deux pattes 78 qui sont destinees a venir s' appuyer 
respect ivement centre la face post^rieure des condyles 57a du 
f 4mur . j 

Le bloc femoral 60 presente, du cote du femur, une 
face plane superieure 79 qui, pour I'une de ses fonctions, 
est destinfee a §tre mise en appui centre l^extrfemitS 
infSrieure ou distale 57b du ffemur avant la coupe de celui-ci 
(Fig. 6) pour dfefinir la distance conventionnelle fixe, par 
exemple 8 mm, du plan de resection P2 par rapport a cette 
face. 
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Dans cette face plane 79 dfebouchent des orifices 
80, de pr6f6rence inclines, pour la reception de clous ou de 
broches filetfees permettant la fixation du bloc ffemoral 60 
sur le f6mur en position r6gl6e- De preference, ces orifices 
80 sont manages aux extremitSs du bloc femoral et convergent 
vers le plan antero-posterieur du f6mur pour ne p6n6trer dans 
I'os que derriere la section effective de coupe r6alis6e sur 
I'os dans le plan P2. Cela permet, le .cas 6ch6ant, de laisser 
en place ces broches ou ces clous lors de la coupe, lorsque 
le bloc femoral est conserve en place pour la coupe. 

A partir de la face avant 81 du bloc f femoral 60 
sont manages des logements profiles 82, par exemple de 
section droite carrfee, qui s'etendent parallfelement i. la 
direction de coulissement D. II existe par exemple quatre 
logements alignes 82, dont deux seulement sont actifs en mfime 
temps, ce qui permet d'utiliser le systfeme aussi bien pour un 
genou droit que pour un genou gauche. 

Chacun des deux logements actifs 82 est destinfe i 
recevoir 1 • extrfemitfe de forme con jugufee d • une colonne 
cylindrique 83, Sur ces colonnes peut librement coulisser une 
traverse 84 qui, a cet effet, presente quatre alfesages 
circulaires lisses 85, La traverse 84 peut ainsi coulisser 
librement sur les deux colonnes 83, mais sans possibility de 
rotation. 

La traverse 84 coopere avec une pidce 86 qui 
constitue un prolongement du guide de coupe femorale distale 
87 vers le bas. Cette cooperation se fait de telle manidre 
que le prolongement 86, conjointement avec le guide de coupe 
87, peut se d^placer, avec la traverse 84, le long des 
colonnes 83, mais avec, en plus, la capacite de pouvoir 
pivoter de manifere limitfee par rapport a cette traverse. 

Pour cela, le prolongement 86 prfesente, pour chaque 
paire de colonnes 83, un alesage circulaire lisse 88 (Fig. 
10), alignfe avec un al6sage 85 de la traverse 84, et une 
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rainure 89 en fire de cercle, centree, sur I'al^sage 88 ci- 
dessus, pour la reception de la colonne associee 83 avec 
possibilite de pivotement du prolongement 86, et done du 
guide de coupe 87, autour d'un second axe g6om6trique 
d' articulation F qui coincide avec I'axe de la colonne 
correspondante 83 et qui est orthogonal au premier axe 
d • articulation E, parallfele a la direction antfero-postferieure 
D de coulissement rectiligne, et Sgaleinent sensiblement 
orthogonal a I'axe 58 du femur, c'est-a-dire sensiblement 
parallfele au plan de resection P2 et perpendiculaire au plan 
m§dio-lat6ral du f6mur. 

Pour la commande du pivotement du prolongement 86 
par rapport S la traverse 84, IfS systdme comporte un ecrou 90 
a actionnement manuel qui coopere avec une tige filetee 91 
attelee de maniere pivotante sur la traverse 84. L' ecrou 90 
est retenu axialement entre les branches d'une chape 92 
portee fixement par le prolongement 86. Lorsque I'^crou 90 
est tourni manuellement , il tire ou il pousse sur la tige 
filetSe 91, de sorte que le prolongement 86, et avec lui le 
guide de coupe 87, pivotent dans un sens ou dans 1' autre, 
comme roontre par la double fldche sur les Figs. 6 a 10, 
autour du second axe geometrique d' articulation F- 

La traverse 84 et 1' ensemble constitu6 par le 
prolongement 86 et le guide de coupe 87 peuvent coulisser le 
long des deux colonnes 83 de telle manifere que le guide de 
coupe 87 puisse §tre amenfe en contact avec la zone 
trochleenne anterieure 57c du f6mur. j 

Lorsque le guide de coupe 87 a 6t6 r6gl6 en 
position autour des deux axes E et F, il peut etre fix6 
directement sur le f6mur par des clous ou des broches 
filetees (non representSs) qui traversent des orifices 93, de 
preference inclines, prevus pour etre enfoncfes a force dans 
le femur, sensiblement parallelement au plan de resection P2. 
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Suivant une caracteristique additionnelle de 
1» invention, le bloc femoral 60 pr^sente au moins deux 
alesages traversants 94 qui debouchent dans la face plane 
d'appui 79 et qui constituent des guides de per^age pour 
1* execution ult^rieure dans le femur, apres la realisation du 
plan de resection P2 et a partir de celui-ci, de logeioents 
pour la reception de plots d'ancrage portes, de manifere 
connue, par la surface interieure de 1,« implant fSmoral. Corame 
on le verra plus loin, ces logements sont ggalement destines 
a recevoir au pr6alable des plots de positionnement q[ui sont 
portes par un guide de coupe additionnel pour !• execution des 
coupes ffemorales supplferoentaires, a savoir la coupe 
anterieure, la coupe poster ieure et les chanf reins. 

On dScrira maintenant bri$vement le f onctionnement 
et 1 'utilisation du systeme ci-dessus decrit en r6f6rence aux 
Figs. 6 a 10. 

On procfede tout d'abord au rSglage de la position 
du guide de coupe 87. 

Pour cela, on met en place la broche d'ancrage 59 
dans le f^mur, le plus possible en position axiale. On 
prSsente ensuite le bloc femoral 60 en I'enfilant sur la 
broche a travers la noix 61, la glissifere 64, le logement 69, 
la fente 75 et la rainure 76. On regie la position du bloc 
femoral dans la direction D et autour du premier axe E pour 
que les pattes 78 viennent en appui sur les condyles 57a, la 
face plane 79 du bloc femoral vienne en appui sur 1« extremity 
distale du femur et cette face 79 soit le plus possible 
perpendiculaire au plan ant§ro-post§rieur du ffemur, aprSs 
quoi on immobilise le bloc femoral sur la broche 59 par la 
vis 72 et I'excentrique 68 et, gventuellement, on fixe 
directement le bloc femoral sur le femur par des broches ou 
des clous a travers les orifices 80. 

Les deux colonnes 83, le guide de coupe 87, avec 
son prolongement 86, et la traverse 84 couplee a ces derniers 
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par la tige filete 91 et I'ecrou 90 sont montes sur le bloc 
femoral, si cela n'a pas ete fait au prealable. On laisse 
venir par gravite 1' ensemble coulissant sur la zone 
trochleenne anterieure 57c et on r^gle la position angulaire 
du guide de coupe, et done de la fente de coupe 95 et du 
futur plan de resection autour de I'axe F par action sur 
I'Scrou 90. 

Comme precedemment , on peut effectuer ces divers 
rSglages par approximations successives. 

On fixe ensuite le guide de coupe 87 sur le ffemur 
par des broches ou des clous passes a travers les orifices 
93. 

Le praticien procfede alors a la coupe a travers la 
fente 95 du guide. Selon son choix, il peut soit ne ladsser 
en place que le guide de coupe, apres avoir d§tel6 
eventuellement la traverse 84, success ivement en enlevant les 
colonnes 83 et en retirant la broche 59 et le bloc f femoral 
60, soit conserver le bloc femoral et les colonnes. Le cas 
6ch6ant, il peut mSme conserver la broche 59, autour de 
laquelle il fait passer la lame de scie. II est a noter que 
la broche 59 p6n6tre dans le femur par la gorge trochleenne 
et, par consequent, n' interfere pas avec la section effective 
de coupe. 

Apres 1' execution de la coupe distale suivant le 
plan de resection P2, il libere le femur de tout accessoire 
et il presents a nouveau le bloc femoral centre le f femur, les 
pattes posterieures 78 du bloc femoral venant a nouveau en 
appui centre les condyles, pour la determination de la 
position du bloc femoral dans la direction D, et la face 
plane 79 du bloc ffemoral venant en appui centre le plan de 
rfesection P2- Lors de cette mise en place, il peut 
feventuellement utiliser ^ nouveau la broche d'ancrage 59. 



2776176 



23 

Lorsque le bloc f femoral ^st en place, il peut a 
nouveau §tre immobilise sur, le ffemur par des clous ou des 
broches qui sont passes a travers les orifices 80. 

Le praticien procdde alors, a travers les alesages 
94, au per<?age des deux logements. mentionnes ci-dessus, 
destines a recevoir successivement les plots complementaires 
de positionnement du guide de coupe additionnel, puis les 
plots de positionnement de 1« implant femoral. 

Lorsque ces deux logements ont 6t6 executes, il 
retire les clous ou les broches et, le cas echfeant, la broche 
d'ancrage 59, et il retire le bloc femoral pour laisser ainsi 
le femur 57 preparfe par 1« execution du plan de resection P2 
et des deux logements a partir de celui-ci. 

Suivant une caractferistique avantageuse, applicable 
aux deux realisations qui ont 6te dfecrites ci-dessus, on peut 
faire porter par une partie au moins des 616ments de 
1« ensemble constitue par les guides de coupe 49, 87, la 
premifere pifece 30, 60 et la seconde piece 44, 86 des organes 
96, months sur des supports 97, d'aide au positionnement 
spatial dans le cadre d'une operation assistee par 
ordinateur, ces organes etant par example du type lumineux. 

Bien entendu, 1" invention n'est pas limitfee aux 
modes de realisation qui ont ete decrits pour permettre 
d'imprimer au guide de coupe 49, 87 les deux mouvements de 
pivotement autour des deux axes d" articulation B, C, E, F lion 
parallfeles. On pourrait au contraire concevoir diverses 
variantes sans sortir pour autant de son cadre. 
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REVENDI CATIONS 

1. Systfeme de posit ionnement d'un guide de coupe 
osseuse pour la prfeparation a la pose d'une prothdse du 
genou, cette coupe osseuse ^tant destinee a d^finir un plan 
de resection tibiale proximale (P^) ou un plan de resection 
f^morale distale (P2) prealable a la- realisation des coupes 
ffemorales ant^rieure, poster ieure et de chanf reins, 
caract6ris6 en ce qu'il comporte : 

- un support fixe (3, 59) destine a etre immobilisS 
sur I'os (1, 57) sur lequel la coupe doit etre ex^cutee, 

- un guide de coupe osseuse (49, 87), 

- des moyens de montage et de couplage du guide de 
coupe (49, 87) sur le support, ces moyens de montage et de 
couplage etant agences pour que le guide de coupe puisse 
pivoter par rapport au support autour de deux axes 
geometriques d» articulation (B, C, E, F) non parallfeles, et 

- des moyens manuels pour provoquer le pivotement 
du guide de coupe autour de chacun des deux axes geometriques 
d * articulation • 

2. Systfeme selon la revendication 1, caracterisS en 
ce que les deux axes geometriques d' articulation sont 
orthogonaux- 

i 

3- Systeme selon I'une des revendications 1 et 2, 
caracterise en ce que, pour la realisation du plan de 
resection tibiale (P^) , le premier axe (B) est sensiblement 
perpendiculaire au plan antero-posterieur du tibia (1) . 

4. Systeme selon I'une des revendications 1 a 3, 
caracterise en ce que, pour la realisation du plan de 
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resection tibiale (Pi) , le second axe (C) est sensiblement 
perpendiculaire au plan m4dio-lat6ral du tibia. 

5. Systdme selon I'une des revendications 1 et 2, 
caractSrise en ce que, pour la realisation du plan de 
resection f6morale distale (P2) , le premier axe (E) est 
sensiblement perpendiculaire au plan ant4ro-post6rieur du 
femur. 



6. Systfeme selon I'une des revendications 1, 2 et 
5, caract^risi en ce que, pour la realisation du plan de 
resection fSmorale distale (P2) , le second axe (F) est 
sensiblement perpendiculaire au plan midio- lateral du f femur. 

7. systfeme selon I'une des revendications 1^6, 
caractferise en ce qu'il comporte des moyens manuels 
additionnels pour deplacer le guide de coupe par rapport au 
support suivant un mouvement rectiligne de rfeglage. 

8. systeme selon la revendication 7, caractferisfe en 
ce que, pour la realisation du plan de rfesection tibiale 
(Pi), le mouvement rectiligne de reglage prfesente une 
direction (A) sensiblement paralldle aux plans antfero- 
postferieur et mfedio-latferal du tibia. 



9. Systeme selon la revendication 7, caractferisfe en 
ce que, pour la realisation du plan de rfesection ffemorale 
distale (P2) , le mouvement rectiligne de rfeglage prfesente une 
direction (D) sensiblement antfero-postferieure. 



10. Systfeme selon I'une des revendications 1^9, 
caracterisfe en ce que les moyens de montage et de couplage du 
guide de coupe comportent : une premiere pifece (30, 60, 83, 
84) qui est portfee par le support et qui est agencee pour 
pivoter sur celui-ci autour du premier axe geometrique 
d' articulation (B, E) , et une seconde piece (44, 86) qui 
porte le guide de coupe ou est d'une seule pifece avec celui- 
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ci, qui est portee par la premifere piece et qui est agencee 
pour pivoter sur celle-ci autour du second axe gSometrique 
d' articulation (C, F) , les moyens manuels etant agencSs pour 
provoquer le pivotement de la premiere piece par rapport au 
support et le pivotement de la seconde piece par rapport a la 
premiere pifece. 

11. Systeme selon I'une des revendications 1-4^ 7, 
8 et 10, caracteris§ en ce que, pour la realisation du plan 
de resection tibiale (Pi), le support (3) comporte une tige 
telescopique (4), reglable en longueur et munie a ses 
extremitSs de moyens (5, 6) d' immobilisation respectivement 
dans la zone mall^olaire (lb), notamment par une bride ou une 
pince (16), et sur I'extr&mitfe supSrieure ou proximale (la) 
du tibia, notamment par des broches filet&es ou des clous. 

12. Systfeme selon la revendication 11, caract§ris6 
en ce que les moyens d' immobilisation sont months sur la tige 
t61escopic[ue de manifere r§glable pour permettre d'ajuster la 
distance et 1 • inclinaison de la tige tfelescopique (4) par 
rapport a l"axe du tibia et d'amener le guide de coupe 
tibiale (49) au voisinage immediat du tiba ou en appui contre 
celui-ci. 

13. Systdme selon I'une des revendications 11 et 
12, caracterise en ce que le support (3) comporte 6galement 
un manchon ou coulisseau (23) propre a coulisser le long de 
la tige telescopique suivant un mouvement rectiligne (A) et k 
etre immobilise sur celle-ci en position rSglee. 

14. Systeme selon la revendication 13, caracterise 
en ce que le manchon porte un ecrou (25) qui est libre en 
rotation et prisonnier axialement, et qui coopere avec un 
filetage (29) de la tige telescopique. 

15. Systeme selon I'une des revendications 13 et 
14, caracterise en ce que le manchon presente un al^sage non 
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circulaire (24) conjugu€ de lei section droite de la tlge 
telescopique pour le bloce^ge en rotation du manchon par 
rapport a la tlge. 

16. Syst^me selon l*une des revendications 13 ^ 15, 
5 caract6ris6 en ce que la premiSre pifece (3 0) est en forme 
d'etrier ou de* chape, et est articulee sur le manchon autour 
du premier axe d' articulation (B) • 

17- Syst&me selon la revendication 16, caract6ris§ 
en ce que les moyens manuels pour provoquer le pivotement de 
10 la premi&re piece (30) par rapport au, manchon (23) comportent 
une tige filet6e (38) et un ecrou (3 9) a manoeuvre manuelle 
agissant entre le manchon et la premiere piece. 

18. Systfeme selon I'une des revendications 11 i 17, 
caract^rise en ce que la seconde piece (44) est en forme 

15 d*6trier ou de chape qui est regu et serr6, de manigre 
rgglable en rotation, sur un embout (43) qui est solidaire de 
la premiere pi^ce (30) et qui prSsente un axe (C) constituant 
le second axe d' articulation. 

19. Syst&me selon la revendication 18, caract^rise 
20 en ce qu'il comporte une vis (46) pour le serrage et 

1* immobilisation de la seconde pidce sur 1' embout. 

20. Systeme selon l*une des revendications 11 ^ 19, 
caract6ris6 en ce que la seconde pi^ce comporte une languette 
(48) en saillie vers I'axe du tibia pour recevoir le guide Ide 

25 coupe tibiale (49) de maniere amovible, notamment par 
encliquetage separable. 

21. Syst&me selon l^une des revendications 11 ^ 20, 
caracterisg en ce que le guide de coupe tibiale prSsente des 
orifices (53) , de preference inclines, pour la reception de 

30 broches fileteeis ou de clous de fixation directe du guide de 
coupe sur le tibia, sous le plan de coupe, avant la coupe, en 
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vue de 1' execution de celle-ci apres que le support, la 
premidre pidce et la seconde piece ont ete s6par§s du guide 
de coupe et retires pour d^gager le plan de coupe. 

22- Systeme selon I'une des revendications 1, 2, 5, 
6, 7, 9 et 10, caract^rise en ce que, pour la realisation du 
plan de resection femorale distale (P2)/ le support comporte 
une broche de reference (59) destinee a etre ancr^e dans le 
fSmur (57) , 

23- Systeme selon la revendication 22, caracterise 
en ce que la premidre piece comporte un bloc f4nioral (60) 
agency pour §tre rSgl^ en position angulaire par rapport & la 
broche d*ancrage autour du premier axe de pivotement (E)' et 
immobilise sur celle-ci. 

24. Syst&me selon la revendication 23, caract6ris6 
en ce que la broche d'ancrage est re^ue de roanifere 
coulissante axialement dans une noix (61) portant le bloc 
ffemoral de manidre pivotante autour du premier axe 
d* articulation (E) . 

25. Systeme selon la revendication 24, caract6ris§ 
en ce que la noix et le bloc femoral sont immobilises, 
angulairement l^un sur 1' autre par un dispositif manuel a 
excentrique (68) . 

26. Systeme selon I'une des revendications 23 a 26, 
caracterise en ce C[ue le bloc ffemoral constitue un coulisseau 
qui est supporte par la broche d'ancrage, par 1 ' intermedia ire 
de la noix (61), par une glissiere (64) qui est portee par la 
noix et sur laquelle il peut se deplacer suivant un mouvement 
rectiligne (D) et §tre immobilise en position regime, par 
exemple par une vis (72) a actionnement manuel. 

27. Systeme selon I'une des revendications 23 a 26, 
caracterise en ce que le bloc femoral presente deux pattes 
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(78) d'appui contre la surface posterieure des condyles du 
f6mur au moins avant la coup(e. 

28. Systfeine selon I'une des revendications 23 ^ 27, 
caracteris§ en ce que le bloc fferooral presente des orifices 
(80) , de preference inclines, pour la reception de broches 
filet^es ou de clous de fixation directe sur le femur, ces 
orifices 6tant de pr6f^rence pr6vus aux extr^mitSs du bloc 
femoral et convergeant vers I'axe du f6mur pour ne p6n6trer 
dans celui-ci qu'au-deia de la section effective de coupe 
def inie par le plan de resection (P2) • 

29. Systdme selon I'une des revendications 23 & 28, 
caract6ris6 en ce que le bloc femoral prfesente une face plane 

(79) qui est destinSe d'abord a venir en appui contre la face 
femorale distale anatomique, avant la coupe, pour ddfinir la 
distance convent ionne lie fixe du plan de resection par 
rapport a cette face, puis a Stre mise en coincidence avec le 
plan de coupe f femorale distale (P2) 1 aprfes resection, et dans 
laquelle dfebouchent des, alfesages traversants (94) servant de 
guides de per9age pour 1' execution ulterieure dans le femur, 
a partir du plan de resection (P2)/ logements de reception 
de plots d'ancrage portes par la surface interieure de 
!• implant femoral, ces logements etant Sgalement destines i 
recevoir au prfealable des plots de positionnement port6s par 
un guide de coupe additionnel pour 1' execution des coupes 
ffemorales anterieure, posterieure et de chanf reins. 

30. SystSme selon I'une des revendications 22 a 2j9, 
caractferisfe en ce que la premiere piece comporte deux 
colonnes parallfeles (83) sur lesquelles peut coulisser une 
traverse (84) - 

31. Syst^me selon I'une des revendications 22 a 30, 
caracterisfe en ce que la seconde piSce est constitute par un 
prolongement (86) du guide de coupe f femorale (87) vers le 
bas. 
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32* Systeme selon les revendications 30 et 31 
considerees en combinaison; caract§rise en ce que ledit 
prolongement presente un al^sage (88) de reception 
coulissante d'une colonne (83) de la premiere piece et une 
rainure (89) en arc de cercle centrSe sur l"al6sage pour la 
reception de !• autre colonne de la premiere piSce, I'axe 
comnun de l*al&sage et de la premiere colonne const ituant le 
second axe d" articulation (F) , et des moyens a commande 
manuelle (90-92) sont interposes entre la traverse et le 
prolongement pour fa ire pi voter le guide de coupe par rapport 
a la traverse autour du second axe (F) . 

* * ■ 

33. Systfeme selon la revendication 32, caractferisS 
en ce que lesdits moyens k coHonande manuelle comportent une 
tige filetfee (91) et un ecrou (90) a actionnement manuel 
agissant entre la traverse (84) et le prolongement (86) . 

34. Systdme selon I'une des revendications 30 a 33, 
caract§ris6 en ce que la traverse et le prolongement peuvent 
librement coulisser sur les colonnes (83) de la premiere 
pidce pour que le guide de coupe femorale puisse s'appuyer 
centre la zone trochleenne antferieure du femur. 

35. Syst§me selon I'une des revendications 22 a 34, 
caracterisi en ce que le guide de coupe femorale presente des 
orifices (93) , de preference inclines, pour la reception de 
broches filet^es ou de clous de fixation directe du guide de 
coupe (87) sur le femur, avant la coupe, en vue de 
1' execution de celle-ci aprfes que la broche d'ancrage (59)j a 
eventuellement §t6 retiree pour dSgager le plan de coupe. 

36. Systdme selon I'une des revendications 1 S 35, 
caract6ris6 en ce qu'une partie au mo ins des elements de 
1* ensemble constitufe par le guide de coupe (49, 87) et les 
moyens de montage et de coup 1 age du guide de coupe sont 
agences pour porter des organes (96) , par exemple lumineux, 
d'aide au positionnement spatial dans le cadre d'une 
operation assistee par ordinateur. 
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